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© Elektrorollstuhl. 


© Der Elektrorollstuhl besitzt an einer Achsengrup- 
pe Antriebsrader und an einer zweiten Achsengrup- 
pe Schwenkrader, wobei die Schwenkrader entwe- 
der frei schwenkbar oder durch einen zuschaltbaren 
Lenkantrieb zwangsweise lenkbar sind. Die Zwangs- 
lenkung kann entweder rein eiektrisch durch zwei 
<^ Elektro-Lenkantriebe als auch elektromechanisch 
^ durch einen gemeinsamen Lenkantrieb und ein me- 
^■chanisches Lenktrapez mit elektromechanischer Ent- 
Okupplung der Zwangsienkung ausgefuhrt sein. Der 
*""Ubergang vom Schwenk- zum Lenkbetrieb wird uber 
^•Positionssensoren an den Schwenkradern uber-.. 
CSlwacht Durch entsprechende Drehbarkeit der Sitz- 
^gruppe konnen die Schwenkrader sowohl vorne als 
Oauch hinten am Rollstuhl betrieben werden. Mit dem 
n zuschaltbaren Lenkantrieb ist der Rollstuhl sowohl- 
yjfur Betrieb im Innenbereich als auch fur Betrieb im 
Auflenbereich gut geeignet, wodurch die Mobilitat 
eines Behinderten wesentlich gesteigert wird. 
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Elektrorollstuhl 


Die Erfindung betrifft einen Elektrorollstuhl mit 
einem Fahrgesteil, das an einer ersten Achsen- 
gruppe gro/te Antriebsrader und an einer zweiten 
Achsengruppe kieinere Schwenkrader aufweist, fer- 
ner mit einer Sitzgruppe, einer Antriebseinheit fur 
die Antriebsrader und mit einer Bedieneinheit zur 
Steuerung der Antriebseinheit. Bei Eiektrorollstuh- 
len dieser Art dienen die groBen Antriebsrader ubii- 
cherweise nicht nur zum Antrieb, sondern auch zur 
Lenkung, da die Richtung uber die Drehzahldiffe- 
renz der Antriebsrader bestimmt wird. 

Rollstuhle dienen allgemein zur Verbesserung 
der Mobilitat von Menschen, die ihre Gehfahigkeit 
bzw. andere Korperfunktionen verloren haben. Je 
nach Grad der Behinderung kommen verschiedene 
Systeme und Konstruktionen von Rollstuhlen zum 
Einsatz. Bei starker Einschrankung einer oder meh- 
rerer Korperfunktionen wird allgemein die Benut- 
zung eines fremdgetriebenen Rollstuhls, im alige- 
meinen eines Elektrorollstuhls, notwendig. Um die 
Mobilitat eines Behinderten bei Benutzung eines 
Elektroroilstuhles so gro/3 wie moglich zu gestalten, 
mu/3 dieser Bedingungen erfullen, die je nach Be- 
nutzungsart und Benutzungsort widerspruchlich 
sein konnen. 

Fur den Einsatz eines Elektroroilstuhles inner- 
halb geschlossener Raume - dies ist in der Regel 
der Hauptanteil der Benutzung - ist eine maximaie 
Wendigkeit des Stuhles bei einfacher Handhabung 
und moglichst kleinem Gewicht wunschenswert. 
Wird der gleiche Rollstuhl auflerhaib geschlossener 
Raume bei anderer Beschaffenheit, gro/teren Ent- 
fernungen usw. benutzt, so werden an diesen Roll- 
stuhl andere Anforderungen gestellt, z.B. hinsicht- 
lich einer guten Reaktion, eines guten Geradeaus- 
laufs. einer leichten Hindemisuberwindung, einer 
guten Sto/3dampfung usw. 

Diese verschiedenen Anforderungen fuhrten in 
der Vergangenheit auch zu verschiedenen Roli- 
stuhlkonzepten, die grob in zwei Klassen gegliedert 
werden konnen: 


1. Elektroroilstuhle fur den Innenbereich: 

Dies sind allgemein Rollstuhle mit kleinen 
Schwenkradern vorne und gro/ten Aniriebsradern 
hinten. '«obei die Schwenkrader in der Regel keine 
Hilfslenkung besitzen. Die Richtungsanderung des 
Elektroroilstuhles erfolgt allein uber die Drehzahldif- 
ferenz der beiden Antriebsrader. 


2. Elektroroilstuhle fur den Au/3enbereich: 


Dies sind allgemein Elektroroilstuhle mit gro- 
/ten Antriebsradern vorne zum Zweck einer einfa- 
chen Hindemisuberwindung und mit Schwenkra- 
dern oder Lenkradern hinten, wobei diese Lenkra- 

5 der haufig mit einer Zwangslenkung versehen sind. 
Dabei sind die Zwangslenkung und die Differenz 
der Drehzahlen der Antriebsrader meist aufetnan- 
der abgestimmt 

Diese herkdmmlichen, jeweils fur einen be- 

io stimmten Anwendungsbereich konzipierten Roll- 
stuhle sind fur den jeweils anderen Bereich nur 
bedingt brauchbar. So ist z. B. eiri fur den Au/Jen- 
bereich konstruierter Rollstuhl mit Zwangslenkung 
der Schwenkrader uber ein mechanisches Lenktra- 

rs pez im Innenbereich ungunstig, da die Zwangslen- 
kung nur einen begrenzten Schwenkwinkel zula/Jt. 
Fur den Innenbereich konstruierte Rollstuhle mit 
frei schwenkbaren Lenkradern sind andererseits im 
Aui3enbereich ungunstig, da die zwei schwenkba- 

20 ren Rader zu einer gewissen Instabilitat der Fahrt- 
richtung fuhrt. So waren fur einen Behinderten je- 
weils immer zwei Rollstuhle notwendig, was aus 
finanziellen und raumlichen Grunden meist nicht 
moglich ist. 

25 Aufgabe der Erfindung ist es, einen Elektroroll- 

stuhl zu schaffen, der mit einer Konstruktion sowohl 
fur den Innenbereich als auch fur den Au/tenbe- 
reich mit Vorteil verwendbar ist und den erwahnten 
verschiedenen Anforderungen in gleicher Weise 

30 gerecht zu werden vermag. 

Erfindungsgemafl wird diese Aufgabe bei ei- 
nem Elektrorollstuhl der eingangs genannten Art 
dadurch gelost, da/3 die Schwenkrader wahlweise 
frei schwenkbar sind und dad mindestens eines 

35 dieser Schwenkrader durch einen zuschaltbaren 
Lenkantrieb zwangsweise lenkbar ist. 

Durch die erfindungsgema/3 vorgesehene wahl- 
weise Zuschaltung eines Lenkantriebs zu deh 
Schwenkradern konnen nach Bedarf sowohl die 

40 Vorteile der freien Verschwenkbarkeit als auch die- 
jenigen der Zwangslenkung ausgenutzt werden. Da 
die Schwenkrader je nach Bedarf zweckmatfiger- 
weise vorne oder hinten betrieben werden, ist die 
Sitzgruppe zweckmafiigerweise ebenfalls schwenk- 

45 bar ausgebildet, so da/3 sie je nach Ausrichtung der 
Antriebsrader und der Schwenkrader jeweils in die 
Fahrtrichtung drehbar ist. 

Die zuschaltbare Zwangslenkung wird zweck- 
matfigerweise auf die Drehzahldifferenz der- An- 

50 triebsrader abgestimmt. Auflerdem kann vorgese- 
hen werden, da/3 der Lenkantrieb entweder manuell . 
oder automatisch in Abhangigkeit von der Roll- 
stuhlgeschwindigkeit zuschaltbar ist. 

Besondere Ausgestaitungen und Weiterbildun- 
gen der Erfindung sind in den Unteranspruchen 
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angegeben. 

Nachfolgend wird die Erfindung an Ausfuh- 
rungsbeispielen naher erlautert. Diese Ausfuh- 
rungsbeispiele beziehen sich auf einen 
Kombinations-Eiektrorollstuhl, bei dem die Sitz- 
gruppe je nach Bedarf, ob die Antriebsrader vorne 
Oder hinten gewunscht werden, um 180* ge- 
schwenkt werden kann. Der Rollstuhl kann jedoch 
bezuglich der Sitzgruppe und der sonstigen Kon- 
struktion auch anders aufgebaut sein. 

Es zeigen: 

Fig. 1 einen Kombinations-Eiektrorollstuhl in 
Seitenansicht; 

Fig. 2 eine Schwenkrader-Baugruppe sche- 
matisiert in Vorderansicht; 

Fig. 3 eine abgewandelte Schwenkrader- 
Baugruppe in Draufsicht; 

Fig. 4 ein vereinfachtes Funktionsprinzip ei- 
ner Zwangslenkung mit einem gemeinsamen Lenk- 
antrieb fur beide Schwenkrader mit einer mechani- 
schen Spurkreiseinstellung; 

Fig. 5 ein vereinfachtes Funktionsprinzip ei- 
ner Zwangslenkung mit einem Lenkantrieb fur nur 
eines der Schwenkrader; 

Fig. 6 ein vereinfachtes Funktionsprinzip ei- 
ner Zwangslenkung mit je einem eigenen Lenkan- 
trieb fur jedes Schwenkrad, 

Die Fig. 1 zeigt in Seitenansicht einen 
Kombinations-Eiektrorollstuhl. Ein Fahrgestell 1 be- 
sitzt an einer Achse 2 gelagerte grofle Antriebsra- 
der 3 sowie liber Radgabeln 4 verstellbar gehalte- 
ne Schwenkrader 5. Eine Sitzgruppe 6 ist uber 
eine zentrale Saule 7 drehbar auf dem Fahrgestell 

I gelagert. Die Sitzgruppe besitzt in ublicher Weise 
Fufistutzen 8 und eine Ruckenlehne 9 sowie eine 
seitlich angeordnete Bedieneinheit 10 mit einem 
Steuerhebei 11. Durch Auslenken des Steuerhebels 

I I aus der Nullposition nach vorn oder zuruck wird 
dem Antrieb ein zur gewiinschten Geschwindigkeit 
proportionates Signal vorgegeben; der Elektroroll- 
stuhl antwortet mit einer entspre chenden Fahrge- 
schwindigkeit vorwarts oder ruckwarts. Durch seitli- 
ches Schwenken des Steuerhebels 11 nach links 
oder rechts bekommt der Eiektrorollstuhi eine ent- 
sprechend gewunschte Richtungsanderung vorge- 
geben. 

Wie einleitend erwahnt, ist bei dem in Fig. 1 
dargesteilten Rollstuhl die Sitzgruppe 6 auf dem 
Fahrgestell 1 schwenkbar gelagert. In der gezeig- 
ten Position liegt die Ruckenlehne 9 uber den 
Antriebsradern 3, wahrend die Fufistutzen 8 uber 
den Schwenkradern 5. angeordnet sind. Die An- 
triebsrader sind also in Sitzrichtung bzw. in Fahrt- 
richtung hinten angeordnet. Diese Anordnung ist 
fur den Innenbereich durch die grofle Wendigkeit 
des Elektrorollstuhles besonders gunstig. Wird die 
Sitzgruppe um 180° geschwenkt, so befinden sich 
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die Ruckenlehnen 9 uber den Schwenkradern 5 
und die Fuflstutzen 8 uber den Antriebsradern 3. 
Die Antriebsrader liegen dann also in Fahrtrichtung 
vorne. Diese Betriebsart hat besondere Vorteile im 

5 Au/tenbereich, da durch die gro/ten Frontrader gro- 
tfere Hindernisse leichter zu uberwinden sind. Fur 
beide Betriebsarten des Kombtnations-Elektroroll- 
stuhles oder bei fest montierter Sitzgruppe fur je- 
den Rollstuhl gilt, daG die Richtungsanderungen 

10 durch unterschiedliche Drehzahien der Antriebsra- 
der 3 herbeigefuhrt werden, wahrend sich die 
Schwenkrader 5 aufgrund der Rollreibung am Bo- 
den und dem Nachlauf auf die von den Antriebsra- 
dern 3 bestimmte Richtung einstetlen. 

75 Fur den erfindungsgema/ten Eiektrorollstuhi 

sind diese Schwenkrader 5 durch einen zuschalt- 
baren Lenkantrieb 12 zwangsweise lenkbar, also in 
Lenkrader umzuwandeln. Die Fig. 2 bis 5 geben 
weiteren Aufschlu/3 uber verschiedene Ausfuh- 

20 rungsformen dieses zuschaltbaren Lenkantriebs. 

Wie in Fig. 2 gezeigt ist, kann jedes der beiden 
Schwenkrader uber einen eigenen Lenkantrieb 13 
verfugen, wobei ein beliebig geartetes Ubertra- 
gungselement, z.B. je ein Zahnriemen 14, die 

25 Drehbewegung des Lenkantriebes auf die Achse 1 5 
der Radgabeln 16 ubertragt. An dem in Fig. 2 
rechts skizzierten Rad 5 ist gezeigt wie in einer 
besonderen Ausfuhrungsform der Lenkantrieb 13 
mit der Achse 15 uber eine - schematisch ange- 

30 deutete - Kupplung 17 verbunden ist. Wird die 
Kupplung 17 gelost, so kann das Schwenkrad 5 frei 
schwenken. Die freie Schwenkbarkeit der Rader 
hinten geben dem Eiektrorollstuhi eine grofle Wen- 
digkeit; er kann also praktisch auf der Stelle ge- 

35 dreht werden. Durch die Instability des Fahrzeuges 
mit Schwenkradern hinten ist diese Betriebsart al- 
lerdings auf kleine Geschwindigkeiten zu beschran- 
ken, also vorzugsweise nur im Innenbereich zu 
wahien. 

40 Um die Sicherheit des Elektrorollstuhles im 

weiten Geschwindigkeitsbereich zu erhalten, ist 
eine automatische Zuschaltung der Zwangslenkung 
bei einer vorgegebenen Fahrgeschwindigkeit mog- 
lich. 

45 Fig. 3 zeigt das Prinzip einer Zwangslenkung 

uber einen einzigen Lenkantrieb 18 fur beide 
Schwenkrader. Dieser Lenkantrieb -18 ist uber eine 
schematisch gezeigte Aufhangung 19 am Fahrge- 
stell befestigt und wirkt Liber eine Spurstange 20 

50 auf beide Schwenkrader 5. Da eine solche Zwangs- 
lenkung nur einen eingeschrankten Schwenkwinkel 
zulaflt, ist in diesem Fall eine nicht naher gezeigte 
Kupplung vorgesehen, die bei Bedarf ausgekuppelt 
werden kann, um die voile Bewegungsfreiheit der 

55 Schwenkrader zuruckzuerhalten (bei Verwendung 
des Rollstuhls im Innenbereich). Zur Inbetriebnah- 
me der Lenkeinheit wird die Stellung der Schwen- 
krader uber ebenfails nicht dargestellte Positions- 
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sensoren uberwacht. Ein Einkuppeln der Zwangs- 
lenkung ist nur bei richtiger Reiativstellung der 
Schwenkrader und des Lenkantriebs moglich. 

Fig. 4 zeigt das Funktionsprinzip einer Zwangs- 
ienkung mit einem Lenkantrieb 18 entsprechend 
Fig. 3. Die Spur kreisvorgabe der Schwenkrader 
wird uber ein mechanisches Lenktrapez erreicht, 
wobei die Verbindung der beiden Schwenkrader 
uber eine andeutungsweise gezeigte Spurstange 
20 erfolgt. 

Die Richtungsvorgabe erfolgt uber das Bedien- 
gerat 10 mit dem Steuerhebel 11. Uber die Schalt- 
einheit 26 ist das Zuschalten der Zwangslenkung 
uber die Kupplungen 17 wahlbar. Je nach Stellung 
des Schalters in der Schalteinheit 26 erfolgt dieses 
Zuschalten manuell (linke Stellung) oder automa- 
tisch innerhalb eines zulassigen Schwenkbereiches 
und/oder in Abhangigkeit von der Stuhlgeschwin- 
digkeit. im gezeigten Beispiel wird die am Bedien- 
gerat 10 eingestellte Geschwindigkeit v s dem 
Geschwindigkeits-Schwellwertgeber 28 und die ein- 
gestellte Richtung r s an die Richtungs-Bereichsvor- 
gabe 27 gegeben. In dlesen Einrichtungen 27 und 
28 wird innerhalb eines bestimmten Richtungsbe- 
reiches bzw. bei Oberschreiten einer vorgegebenen 
Geschwindigkeit ein Signal erzeugt und entweder 
an die Schalteinrichtung 26 direkt Oder uber eine 
UND-Verknupfung 29 an diese Schalteinrichtung 26 
gegeben. Uber eine Vergleichsstelle 30 wird ent- 
sprechend der Stellung des Steuerhebels 11 ein 
Richtungssignat zur Festlegung eines bestimmten 
Spurkreises an das Stellglied 31 gegeben. Dadurch 
werden uber den Lenkantrieb 18 die Schwenkrader 
5 bei eingeschalteten Kupplungen in die vorgege- 
bene Position gedreht. 

Uber eine Positionsme/ieinrichtung wird die 
WinkelsteJlung uberwacht Dabei wird die Stellung 
des Lenkantriebes mit einem Sensor 32 und die 
Stellung der Schwenkrader mit den Sensoren 33 
uberwacht. Uber die Vergleichseinheiten 34 und 
die Kontrolleinheiten 35 wird die Reiativstellung 
zwischen der Lenkeinheit und den Schwenkradern 
kontrolliert. Das Ausgangssignal dieser Kontrollein- 
heiten 35 wird jeweils zusammen mit dem Signal 
von der Schalteinheit 26 einer UND-Verknupfung 
36 zugefuhrt. Bei Anliegen beider Signale werden 
die jeweiligen Kupplungen 17 betatigt also die 
Schwenkrader 5 mit dem Lenkantrieb 18 verbun- 
den. Von dem Sensor 32 wird die Portion des 
Lenkantriebs an die Vergleichsstelle 30 zuruckge- 
meldet und bei Abweichungen wird uber das Stell- 
glied 31 und den Lenkantrieb 18 nachgeregelt. 

Fig. 5 zeigt ein vergleichbares Funktionsprinzip 
einer Zwangslenkung mit einem Lenkantrieb 18, 
der nur auf ein Schwenkrad 5 einwirkt Das zweite 
Rad 5 ist dabei frei schwenkbar und wird nicht zur 
Zwangslenkung herangezogen. Das Funktionsprin- 
zip entspricht ansonsten dem zu Fig. 4, wobei 


lediglich die mechanische Verbindung zum zweiten 
Schwenkrad 5 fehlt und entsprechend auch die 
Kupplung 17 sowie die Positionsmefleinrichtung 32 
bzw. 33 nur fur das zwangsgelenkte Schwenkrad 5 

5 vorgesehen sind. 

Eine weitere Abwandlung des gieichen Funk- 
tionsprinzips ist in Fig, 6 dargestellt. Dort ist eine 
Zwangslenkung mit je einem eigenen Lenkantrieb 
18 fur jedes Schwenkrad 5 gezeigt Die Spurkreis- 

ro vorgabe der Schwenkrader erfoigt uber den jeweili- 
gen Lenkantrieb 18, wobei ein Lenkwinkelrechner 
37 die Steuerung fur beide Lenkantriebe uber- 
nimmt Die Funktion der einzelnen Elemente ent- 
spricht ansonsten der Beschreibung zu Fig. 4. In 

75 Erganzung zu Fig. 4 sind hier neben den" zwei 
Lenkantrieben 18 auch getrennte Steliglieder 31 
und Vergleichsstellen 30 vorgesehen. Das Ein- 
schalten der Zwangslenkung uber die Kupplungen 
17 erfolgt wie bei Fig. 4. Wird die Zwangslenkung 

20 ausgeschaltet, sind beide Rader 5 frei schwenkbar. 

Wahlt man lastabhangige Lenkantriebe 18, die 
bei lastfreiem Betrieb eine freie Schwenkbarkeit 
zulassen, so konnen die Kupplungen 17 auch ent- 
fallen. Z.B. wurde ein reibarmer Eiektrolenkantrieb 

25 bei stromlosem Betrieb ein freies Schwenken der 
Lenkrader zulassen. 


Anspriiche 

30 

1. Elektrorollstuhl mit einem Fahrgestell (1),' 
das an einer ersten Achsengruppe (2) gro/te An- 
triebsrader (3) und an einer zweiten Achsengruppe 
kleinere Schwenkrader (5) aufweist, ferner mit einer 

35 Sitzgruppe (6), einer Antriebseinheit fur die An- 
triebsrader (3) und mit einer Bedieneinheit (10) zur 
Steuerung der Antriebseinheit 
dadurch gekennzeichnet, daft die Schwenkrader (5) 
wahlweise frei schwenkbar sind und da/3 minde- 

40 stens eines dieser Schwenkrader durch einen zu- 
schaitbaren Lenkantrieb (18) zwangsweise lenkbar 
ist. 

2. Rollstuhl nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet da/3 mit dem Lenkantrieb (18) nur eines 

45 der beiden Schwenkrader (5) lenkbar ist (Fig. 5). 

3. Rollstuhl nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet da/3 die beiden Schwenkrader (5) uber 
ein mechanisches Lenkgestange (20) durch einen 
gemeinsamen Lenkantrieb (18) lenkbar sind (Fig. 

50 4). 

4. Rollstuhl nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet da/3 jedes der Schwenkrader (5) uber 
einen eigenen Lenkantrieb (18) lenkbar ist (Fig. 6). 

5. Rollstuhl nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
55 zeichnet da/3 jedes der Schwenkrader (5) uber 

einen Stellmotor positionierbar ist, wobei die Lenk- 
winkelvorgabe rechnergesteuert erfolgt: 
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6. Roilstuhl nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet da/3 bei Anschaltung des 
Lenkantriebs (18) an die Schwenkrader (5) die Len- 
kung durch die Antriebsrader (3) wahiweise zu- 


7. Roilstuhl nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, 6aB bei Zuschaltung des 
Lenkantriebs (18) an die Schwenkrader (5) die Mit- 
lenkung durch die Antriebsrader (3) automatisch 


8. Roilstuhl nach einem der Anspruche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, dafl der Lenkantrieb (18) 
nur bei einem beschrankten Schwenkbereich um 
die Geradeausstellung zuschaltbar ist. 

9. Roilstuhl nach einem der Anspruche 1 bis 8, 15 
dadurch gekennzeichnet, da/3 der Lenkantrieb (18) 
jeweils uber eine Kupplung (17) von dem Schwen- 

krad bzw. den Schwenkradern (5) abtrennbar ist. 

10. Roilstuhl nach Anspruch 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, da/J die Kupplung eine reib- oder '20 
formschlussige Verbindung biidet und insbesonde- 

re einen mechanischen, elektrischen, hydrauli- 
schen, pneumatischen oder magnetischen Antrieb 
aufweist. 

11. Roilstuhl nach einem der Anspruche 1 bis 25 
10, dadurch gekennzeichnet, da/3 die Zuschaltung 

des Lenkantriebes uber eine Winkelpositionsmefl- 
einrichtung (32, 33) der Schwenkrader (5) uber- 
wacht wird. 

12. Roilstuhl nach Anspruch 11, dadurch ge- 30 
kennzeichnet, dafl die Positionsme/teinrichtung je- 
weils einen Sensor (33) aufweist, der die Winkel- 
stellung des zugehdrigen Schwenkrades (5) insbe- 
sondere mechanisch, optisch, induktiv, kapazitiv. 
oder magnetisch abtastet. 35 

13. Roilstuhl nach einem der Anspruche 1 bis 
12, dadurch gekennzeichnet, da/3 der Lenkantrieb 
(18) automatisch zuschaltbar ist. 

14. Roilstuhl nach Anspruch 13, dadurch ge- 
kennzeichnet, dafl der Lenkantrieb (18) in Abhan- 40 
gigkeit von der Geschwindigkeit des RoIIstuhles 
zuschaltbar ist. 

15. Roilstuhl nach einem der Anspruche 1 bis 
12, dadurch gekennzeichnet, da/J der Lenkantrieb 

(18) manuell zuschaltbar ist. *5 

16. Roilstuhl nach einem der Anspruche 11 bis 
15, dadurch gekennzeichnet, da/J uber die Posi- 
tionsmefleinrichtung eine Fahrstufenumschaltung 
betatigbar ist durch die bei Kurvenfahrt die Maxi- 
malgeschwindigkeit herabgesetzt wird. so 


bzw. abschaltbar ist. 


5 


abgestimmt wird. 


10 
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